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In  the  last  decade,  automation  revolutionized  processes  in  forest  management. Wood 
harvesters and forwarders enable faster logging operations on wider areas and with less 
manpower. On the one hand, this leads to lower costs and better price performance ratio 
of the logging operations. On the other hand, it is still impossible to create or to execute 
logging orders with precise  information of single tree positions. Furthermore, usage of 
heavy machinery compresses the forest soil and has to be reduced to a minimum. 
The  Global  Positioning  System  (GPS)  has  been  introduced  as  the  standard  location 
service in forestry applications although the degree of accuracy is too low to identify a 
single  tree.  Signal  absorption  in  the  canopy  and multi  path  effects within  tree  groups 
yield in poor results and the error in measurement increases up to 50m and more. Thus 
accurate  identification and  localization of  single  trees as well as optimized  navigation 
planning for the machinery is not possible using GPS. This leads to inefficient processes 
in the logging operation. 
Here we present a new approach to identify and locate single trees. Based on remotely 
sensed data, for example  from airborne  laser scanners,  the geo­referenced position and 
attributes like height and diameter of single trees are calculated and stored in a database. 
This  allows  for  the  development  of  new  applications  in  the  forest  such  as  the  self 
localization  of  machines  as  well  as  the  navigation  planning  in  consideration  of 
ecological and economical aspects. 
We  equipped  a wood harvester with  a  low  cost  sensor  framework  including  2D  laser 
scanners  and  crane  sensory  consisting  of  cylinders  equipped  with  linear  position 
transducers.  Matching  the  data  measured  by  the  framework  with  the  information  on 
single  trees  from  the database, we are able  to  localize  the vehicle with an accuracy of 
0.5m ­ independently from GPS. 
The reliability of the approach was proven on a large scale test area (approx. 800 km²) 
in  the context of  the "Virtual  Forest“,  a project of  the German  federal  state of North­ 
Rhine Westphalia  and  the European Union.  The prototype  of  such  a  sensor  equipped 
wood harvester was presented at  the KWF  trade fair 2008  (German Center For Forest 
Work and Technology) at Schmallenberg (Germany).
